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Analysis of RFID Tag Reading Performance of aMoving Robot  
 
ศุภกฤต พริว้ไธสง 








 เพื่อใหบ้รรลุจุดมุง่หมายดงักลา่วจงึไดม้กีารออกแบบระยะหา่งการตดิตัง้ระบบอารเ์อฟไอดอีอกเป็น 4 ระยะ 
และทําการเขยีนโปรแกรมเพื่อควบคุมความเรว็ในการเคลื่อนทีข่องหุ่นยนตโ์ดยแบ่งออกเป็น 4 ช่วงความเรว็ดว้ยกนั 
ผลปรากฏวา่ประสทิธภิาพทีด่ทีีส่ดุของการอ่านป้ายระบุอารเ์อฟไอดใีนขณะหุ่นยนตท์ําการเคลื่อนทีค่อื ตดิตัง้ทีร่ะยะ 
50มลิลเิมตร โดยกาํหนดความเรว็การเคลื่อนทีข่องหุน่ยนต ์ที ่4 เมตรต่อนาท ี
 
คาํสาํคญั: ประสทิธภิาพการอ่านป้ายระบุตาํแหน่งหุน่ยนต ์ความเรว็หุน่ยนต ์
 
ABSTRACT 
 This research aims to build a robot using the wheel and bring RFID systems used to identify the 
location of the robot on a journey to the target area. In order to install the RFID system, this is 
simultaneouslyimportant to build robot. Because the installations are too far away or too close to read 
the tags. While the robot is moving, it will affect the ability to read the data on RFID.  
To achieve this purpose, it has designed a distance to install RFID systems into four phases 
and programming to control the speed of movement of the robot, which is divided into four different 
speed ranges.The results show that the best performance of the read RFID tags, while the mobile robot 
is to be installed at a distance of 50 mm by the speed of movement of the robot at 4 m/min. 
 
Keyword: RFID tag reading performance, Robot positioning, Speed robot 
 
1. บทนํา 
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น้อย 2 อย่างคอื ทรานสพอนเดอร ์(Transponder) หรอื
ช่องรบัสง่ผ่านสญัญาณ หรอืทีเ่รยีกกนัโดยทัว่ไปวา่ป้าย
ระบุ  (Tag) และทรานสซีพเวอร์ (Transceiver) หรือ
เครื่องรบัส่งหรือที่เรียกสัน้ๆ ว่าเครื่องอ่าน (Reader) 
โดยปกตแิลว้เครือ่งอ่านจะถกูต่อเขา้กบัคอมพวิเตอรห์รอื
ระบบสมองกลฝงัตัวเพื่อนําข้อมูลไปใช้ ดงัรูปที่ 1 ซึ่ง
เครื่องอ่านจะทําการส่งสญัญาณออกไป โดยบรเิวณที่
ส ัญญาณสามารถส่งออกไปน้ีเรียกว่าพื้นที่ซักถาม 






ความเหมาะสมของวตัถุทีจ่ะนําไปตดิ [2] ดงัรปูที ่2 
 
รปูที ่1 การสือ่สารกนัดว้ยเคลื่อนความถีว่ทิย ุ
ของอารเ์อฟไอด ี
 
รปูที ่2 รปูรา่งภายนอกของป้ายระบุแบบต่างๆ 
 








อยู่ ในย่านความถี่พลเรือน ISM (Industrial-Scientific 
Medical) ซึ่งเป็นย่านความถี่ที่ใช้งานในเชิงการแพทย ์
วทิยาศาสตรแ์ละอุตสาหกรรมย่านความถี่ในการใชง้าน 
RFID แบง่ออกเป็น 4 ยา่นความถีใ่หญ่ๆ [3] ไดแ้ก่  
1) ย่านความถี่ตํ่ า (Low Frequency: LF) ตํ่ ากว่า 
150 กโิลเฮริตซ ์(KHz) ระยะทีอ่่านไดน้้อยกวา่ 1 เมตร 
2)ย่ า น ค ว า ม ถี่ สู ง  ( High Frequency: HF) 
13.56/27.125 เมกะเฮิรตซ์ (MHz) ระยะที่อ่านได้น้อย
กวา่ 1.5 เมตร 
3) ย่านความความถี่สงูยิง่ (Ultra High Frequency: 
UHF) 433/868/915 เมกะเฮิรตซ์ (MHz) ระยะที่อ่านได ้
2-5 เมตรและ 1-100 เมตร ในกรณีที่ เป็น Tag ชนิด 
Active 
4) ย่านความถี่ไมโครเวฟ (Microwave Frequency) 
2.45/5.8 กิกะเฮิรตซ์ (GHz) ระยะที่อ่านได้น้อยกว่า 1 
เมตร ใน Tag ที่เป็นชนิด Passive และ 1-15 เมตร ใน 
Tag ทีเ่ป็นชนิด Active 













เหมือนกัน เช่น ราคาต่อหน่วยแพง มีขนาดค่อนข้าง
ใหญ่และมรีะยะเวลาในการทํางานที่จํากดัขึน้อยู่กบัอายุ
ของแบตเตอรีด่งัรปูที ่3 
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รปูที ่3 ป้ายระบุชนิดแอก็ตฟีทีม่แีบตเตอรีล่เิธีย่ม 2 
กอ้นอยูภ่ายนอก [9] 
 
ป้ายระบุชนิดพาสซีฟ (Passive Tag) ไม่จําเป็น 
ต้องรบัแหล่งจ่ายไฟใด ๆ เพราะจะทํางานโดยอาศัย






ขอ้มูลได้ไกลสุดเพยีง 1.5 เมตร มหีน่วยความจําขนาด
เลก็ประมาณ 32 ถงึ 1024 ไบต์ และตวัเครื่องอ่านขอ้มลู
จะตอ้งมคีวามไวและกําลงัที่สงู นอกจากน้ีป้ายระบุชนิด
พาสซฟีมกัจะมปีญัหาเมื่อนําไปใชง้านในสิง่แวดลอ้มทีม่ ี















งาน [1] คอื 











ดว้ยกนัคอื สว่นการตรวจสอบ (Sensor) สว่นประเมนิผล 
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รปูที ่6 หุน่ยนตอ์่านคา่ขอ้มลูจากป้ายระบุอารเ์อฟไอด ี
 
3. วิธีดาํเนินการวิจยั 
3.1 ออกแบบสว่นประกอบต่างๆ ของหุ่นยนต ์เพื่อ
ใชใ้นการทดลองวจิยั ไดแ้ก่ ส่วนประมวลผลและสัง่การ 
ส่วนควบคุมมอเตอร์ส่วนแสดงผลข้อมูล ส่วนการ
ตรวจจบัสิง่กดีขวาง และส่วนของระบบอารเ์อฟไอด ี[4, 
5] 
 
รปูที ่7 บลอ็กไดอะแกรมสว่นประกอบต่างๆ 
ของหุน่ยนต ์
 






โซนิกส่วนภาคดซีมีอเตอรม์จีํานวน 2 ตวั จะถูกสัง่จาก 
Arduino ใหบ้งัคบัหมุนซา้ยหรอืขวาเพื่อหลบหลกีสิง่กดี
ขวางส่วนภาค LCD จะแสดงผลเมื่อหุ่นยนต์กําลัง
เคลื่ อนที่ ไป ข้ างห น้ าคือ  the robot forwards และ
แสดงผลตําแหน่งที่อยู่ในพื้นที่ขณะนัน้รวมถึงไอดขีอง
ป้ายระบุเมื่อหุ่นยนต์สามารถตรวจจบัสญัญาณความถี่
ของป้ายระบุได้ เช่น the 2nd  area หมายความว่า
หุ่นยนต์ไดเ้คลื่อนที่มาถงึตําแหน่งทีส่องของพืน้ที่ (จาก
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อุปกรณ์  LCD ต่อมาตรวจสอบสัญญาณอินพุตจาก
อุปกรณ์เซนเซอร์ว่าพบวตัถุหรอืสิง่กีดขวางข้างหน้า
หรอืไม่ ถ้าพบตวั Arduino จะประมวลผลข้อมูลว่าอยู่
ทางด้านซ้ายหรอืขวา แล้วจงึส่งสญัญาณออกไปบงัคบั
เลี้ยวให้มอเตอร์หมุนซ้ายหรอืขวาเพื่อหลบหลกีสิง่กีด
ขวาง แต่ถ้าไม่พบสิ่งกีดขวางตัว Arduino จะสัง่ให้
หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปข้างหน้าและตรวจจับสัญญาณ
ความถี่จากป้ายระบุไปพร้อมกนัในขณะที่เคลื่อนที่ไป
ขา้งหน้า ถ้าตรวจพบป้ายระบุให้หุ่นยนต์หยุด 2 วนิาที
แลว้แสดงขอ้ความบนตวัอุปกรณ์ LCD คอื the 1st, the 
2nd, the 3rd ห รื อ  the 4th area แ ล ะ  ID: 
XXXXXXXXXXขึน้อยู่กบัตําแหน่งพื้นที่ที่ไดเ้ดนิทางไป







ระยะทางทัง้หมดของสนามทดสอบคือ 4 เมตร และมี










อุปกรณ์ อาร์ เอฟ ไอดีที่ ใช้ ในการทดลองคือ 








คลื่ น วิท ยุ ใก ล้ เคี ย งได้ ง่ ายก ว่ า  เช่ น  คลื่ น จ าก
โทรศพัท์มอืถือ คลื่นจากโทรทศัน์ เป็นต้น เพราะป้าย
ร ะ บุ ที่ ใ ช้ กั น อ ยู่ ทั ่ว ไ ป จ ะ อ ยู่ ใ น ย่ า น ค ว า ม ถี ่
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วิทยุหรือใกล้ เครื่องรับโทรทัศน์  หรือจากการใช้
โทรศพัท์มอืถอื ตวัแปรต่าง ๆ เหล่าน้ีย่อมมผีลต่อการ
ลดทอนการทํางานของระบบอาร์เอฟไอดซีึ่งอาจทําให้
ขอ้มลูเกดิความผดิพลาดขึน้มาได ้
ซึ่ งผู้วิจ ัยได้ทํ าการทดลองโดยแบ่ งระยะห่ าง
ระหว่างตัวอ่านกับป้ายระบุอาร์เอฟไอดีที่ได้ทําการ
ตดิตัง้ไวอ้อกเป็น 4 ระยะคอื 30มลิลเิมตร, 40มลิลเิมตร, 
50มลิลเิมตร และ 60มลิลเิมตร ตามลาํดบั  
โดยระยะที ่60มลิลเิมตร เป็นระยะหา่งสงูสดุทีร่องรบั 
การทํางานของอาร์เอฟไอดีรุ่น น้ี   และมีการแบ่ ง
ความเรว็การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์เป็น 4 ช่วงด้วยกนั
คือ  4 เมตรต่อนาที, 5 เมตรต่อนาที, 6 เมตรต่อนาท ี
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40มิลลิเมตร กับ 50มิลลิเมตร เป็นผลทําให้หุ่นยนต์
สามารถอ่านป้ายระบุได้ครบทุกป้ายระบุ แต่ถ้าติดตัง้


















ติดตัง้ป้ายระบุ ที่ระยะ 40มิลลิเมตร กับ 50มิลลิเมตร 




การอ่านป้ายระบุที่ 50มลิลเิมตร ใช้เวลาน้อยกว่าระยะ 




เอฟไอดี ในขณะที่หุ่นยนต์กําลงัเคลื่อนที่คือ ระยะ 50














กดจากน้ําหนกับรรทุก แรงบดิจากมอเตอร ์เป็นตน้ 
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